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 要  旨 
 近年，介護負荷軽減や利便性向上を目的として電動車椅子やパーソナルモビリティといった搭
乗型自律移動ロボットを自律走行させる研究が行われている．搭乗型自律移動ロボットが実環境
を移動する上で考慮すべき要素として，乗り心地と安全性が挙げられる．先行研究では未知障害
物をリアルタイムに回避することを実現しているが，この手法で用いられている事前に計画され
た軌道は，悪路面領域を回避する，人混みが多い領域では移動速度を落とすといった安全性の考
慮が考慮されていない．さらに，先行研究では搭乗型にもかかわらず乗り心地が考慮されていな
い．本研究では，移動速度を制限すべき領域や進入を禁止すべき領域を速度制約領域と定義し，
速度制約領域を考慮した軌道計画法を提案することで安全性を考慮する．さらに軌道計画にて乗
り心地を考慮する手法を提案する．事前計画の時点で乗り心地を考慮することで，急な加減速や
蛇行を繰り返すような軌道は計画されず乗り心地向上が期待できる． 
 本研究では軌道計画法の一つである Global Dynamic Window Approachに基づいて乗り心地
および速度制約領域を考慮可能とする手法を提案する．軌道計画では最短経路情報が必要である
ためまず経路計画を行う．従来用いられているNavigation Function に基づく経路計画法では，
グリッドマップの各セルに目標地点セルとの距離情報を持たせ，その情報から最短経路を導出す
るものである．しかし，この情報は移動速度とは無関係であるため速度制約領域を考慮できない．
本手法では各セルに制約速度情報を与え，その制約速度で隣のセルに移動する際に必要となる移
動時間を経路情報の代わりに持たせることで目標地点セルに到達するまでの移動時間が最短とな
る経路を計画できる．軌道計画では，その経路情報をもとに軌道の方向を，軌道予測先地点と速
度制約領域との最短距離情報から制約速度を決定することで速度制約を考慮した軌道が計画でき
る．さらに，この手法に乗り心地を考慮することを考える．本研究では加速度とジャークが関係
する加減速時乗り心地と遠心力方向に発生する加速度が関係する旋回時乗り心地を考慮する．従
来法では速度が時間の 1 次関数であるためジャークは加速度の変化時に発散してしまうため，計
画する速度の次数を上げる改良を行った．さらに，速度制約領域の制約速度に減速するための手
法を提案した．また，最適軌道を導出するための評価関数において，加減速時乗り心地，旋回時
乗り心地を評価する項を提案した．以上により，乗り心地および速度制約を考慮可能とした．数
値シミュレーションおよび被験者実験を行い提案手法の有効性の検証を行った． 
 
